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计算出来的 EM D 距离就越小
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前面描述的E M D 要求两个向量集合在空间上对齐
。
为了解决这个问题 Coh el 和 G ul ba
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我们称此为扩展 E M D 算法
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直到 E M D值达到稳定值
。















考虑两个物体 A 和 B 间的距离
,
对于 A 的任何一




其中最小的那个为 A 到 B 的单视角最小距离
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当今 Z D 图像识别技术的识别率不高的很大一个原因是 ZD 图片无法提供足够的背景和前景的信息
。
我们借助从Ki le ct 获取的
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